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Abstrakt

VIZUALNE SYSTEMY V ROBOTIKE

D scény

Clanok sa zaobera spdsobom vyuZitia va&sieho postu kamier na sledovanie jedne;
spojitej scény. Hlavna €ast opisuje spdsob transformacie obrazu, ktory je zakladom

pre uspesné spojenie obrazov do jedného celku.
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Uvod

Pri sledovani dvojrozmernej scény vizualnym systémom sa
v praxi mézeme stretnut s problémom ked jednou kamerou
nevieme obsiahnut celd scénu. Vtedy je potrebné pouzit
pridavné kamery. V pripade, Ze netreba sledovat scénu ako
celok je implementéacia jednoducha. AvSak ak mame pozia-
davku na spojitl scénu, je potrebné obrazy z kamier spajat.

Samotny proces spajania obrazov je implementacne jedno-
duchy, ale na to aby bolo mozné obrazy spojit je nutné ich
predtym ortogonalizovat t.j. ziskat pravouhlu reprezentaciu
scény pri kolmom pohlade zhora. Této korekcia perspektivy
musi byt vypoCitana a aplikovana pre obraz kazdej
z kamier. V pripade, Ze sme korekciu perspektivy vykonali,
mébzeme prejst k samotnému spajaniu obrazov. Po Uspes-
nom spojeni nasleduje finalna faza, v ktorej sa vyreze Cast
spojeného obrazu, ktora je pre dalSie rieSenie potrebna,
resp. zbavime sa nepotrebnych asti.

1. Korekcia perspektivy

Pri ur€ovani korekcie perspektivy postupujeme tak, ze vlo-
zime do scény etaldénovy objekt ktorého deformaciu sa sna-
Z2ime korigovat. Ako etaldn je mozné pouZit Stvorec zna-
mych rozmerov, vizualne odliSitelny od snimanej plochy. Po
nasnimani scény ziskame obraz, ktory obsahuje nas etalén
deformovany perspektivou. V obraze je teda zobrazeny ako
Stvoruholnik, ktorého vrcholy su zakladom pre vypocet ko-
rekcie perspektivy. Kedze skuto¢né rozmery a tvar etalénu
sU zname a zaroven pozname suradnice vrcholov deformo-
vaného etalénu, mézeme urcit maticu transformacie per-
spektivy.

1.1 Vypocet transformaénej matice

Vypocet [1] pozostava z troch linearnych rovnic zapisanych
v maticovom tvare:
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X,Y predstavuju stradnice vrcholov $tvoruholnika nasni-
maného kamerou a X,) su zodpovedajuce suradnice
vrcholov etalonu.
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Prepisanim tretej rovnice ziskame:

w = X + hy (2)
Takto dokazeme prepisat’ maticovu rovnicu do takého tvaru,
ze odhalime jej skutoénu nelinearnu formu, kde Citatel pred-
stavuje parametre potrebné na afinnu transformaciu
a menovatel predstavuje nelinearny efekt perspektivy:
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Ekvivalentny zapis pomocou rovnic:
_ax+by+c
gx+hy+1
_dx+ey+ f
gx+hy+1 4)
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Prenasobenim oboch stran rovnic menovatelom ziskame:
X(gx+hy+l)=ax+by+c

Y(gx+hy+)=dx+ey+ f (5)
Dalej rovnice roznasobime:

gXx+hXy+ X =ax+by+c

g¥x+hYy+Y =dx+ey+ f 6)
Cisto linearne &leny X a Y osamostatnime:

X =ax+by+c—gXx—hXy

Y=dx+ey+ f—g¥x—hYy @)
Doplnime nulové ¢leny:
X=ax+by+c—0d+0e+0f - Xxg— Xph

Y =0a+0b+0c+xd+ye+ f—Yxg—Yyh ®)

a je viditeIné, Ze sa jedna o vysledok nasobenia matice
vektorom:
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Rozpisané pre 1 vstupnych suradnic:
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Rovnica je vo forme Ax=5 aje mozné ju riesit viacerymi
spbsobmi. NajjednoduchSim, hoci nie numericky najstabil-
nejSim rieSenim je pouzitie pseudoinverzie:

Ax=b
A" Ax=A"b
x=(4"4)"4"B

(11)

1.2 Pouzitie transformacie

Predpokladame, Ze vo vacsine pripadov je zdrojovy snima-
ny obraz obdiznik, tj. ma vopred uréenu Sirku a vysku
v pocte pixlov.

Obr.1 Zdrojovy obraz snimany kamerou
Fig.1 Source image scanned by camera

Avsak transformovany obraz predstavuje obdiznik prema-
povany na Stvoruholnik (tym, Ze transformujeme Stvoruhol-
nikovy deformovany etaldon na pravouhly Stvorec sa zmenia
aj suradnice vrcholov celého obrazu).

Preto je nutné vypocitat nové vrcholy obrazu, ¢im ziskame
rozmer transformovaného obrazu. Na vypocet pouZijeme
vzorec (4). Nasledne médzeme aplikovat transformacnu
maticu na zdrojovy obraz. Na vytvorenie transformovanych
obrazov sme pouZili [2] opensource computer vision library
(OpenCV).
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Obr.2 Transformovany obraz
Fig.2 Transformed image

2. Spajanie obrazov

Pri spajani obrazov vychadzame zo skuto¢nosti, Ze sa eta-
I6n nachadza cely zachyteny v snimkach, ktoré spajame.

obraz 2

prienik

Obr.3 Schéma spajania obrazov dvoch kamier
Fig.3 Scheme of joining images from two cameras

Po vypocte a aplikacii transformacnych matic na vstupné
obrazy ich spojime cez suradnice etaldénu s tym, Ze v mies-
tach kde sa prekryvaju ich vykreslime s 50% priehladnos-
tou.
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Abstract

The article focuses on usage of several cameras to watch
continuous scene. The main part describes image transform
technique which is essential for successful join of images
into one unit.
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Obr.4 Spojené obrazy Ustav riadenia a priemyselnej informatiky
Fig.4 Joined images llkovicova 3
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Takymto spdsobom je mozZné spojit' viacero obrazov z via-
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